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La pr^sente invention a pour objet une forme en piusieurs 
parties pour la fabrication de chaussures. 

Pour faciliter la mise en place ou le retrait de tiges constitutives 
de chaussures sur des formes, il est connu des rdaliser des formes dont la 
5 partie arriere ou emboTtage est distincte de la partie principale. 
G^neralement le montage de la partie arridre sur la partie principale est 
realist k Taide de biellettes permettant d'amener la partie arridre au-dessus 
de la partie principale, pour reduire la section de passage de Tensemble, 
facilitant la mise en place et le retrait de tiges hautes, notamment 
10 destinies a la realisation de bottes, qui ont un passage ^troit, 

Une telle forme, si elle presente Tavantage d'une reduction de 
sa section pour la mise en place et le retrait de tiges, presente 
rinconv6nient que rabtionnement doit §tre realise manuellement, avec une 
mise en oeuvre qui est Ibhgue et pSnible. 
15 Le probleme technique h la base de Tinvention est de r^aliser 

une forme en piusieurs parties, qui puisse passer d'une position normWie 
d'utilisation h une position retract6e de facon simple et rapide, avec 
possibility d'automatisation de ce passage, d'une position h I'aUtre. ^' 

A cet effet, la forme qu'elle concerne est du type comprenaht 
20 une partie principale montee sur un support 6quip6 de moyens ^e 
prehension et une partie arriere montee d^pla^able par rapport a la partie 
principale entre une position dans laquelle elle constitue la forme avec la 
partie principale pour les operations de realisation de la chaussure et une 
position dans laquelle la partie arriere est deplacee relativement a la partie 
25 principale dans un sens d'escamotage sous celle-ci, 

Selon I'invention, cette forme est caract6risee en ce que : 

- la partie arriere et la partie principale sent jointives le long 
d'une surface circulaire d'axe horizontal sltu6 au-dessus et du c6te avant 
de ia forme, 

30 - la partie arridre est munie d'un 6trier en forme g6n6rale de U 

d6formable 6lastiquement, dont l^s branches sont destinees b venir se 
verrouiller sur le support de la forme, 

- des moyens etant prevus pour assurer le d6gagement de 
I'etrier vis-a-vis du support, et le d^placement de la partie. arriSre vis-S-vis 

35 de la partie principale jusqu'S une position escamot6e, et inversement. 
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L'^trier assure la solidarisation entre la partie arri^re de la forme 
et le support, en position de travail. Pour passer de la position de travail ^ 
la position r§tractee, la partie arridre est prise en charge par le 
manipulateur, est desolidaris6e du support de la partie principale, et 
5 amende en position escamot6e, senslblement dans le prolongement de la 
partie principale. 

Suivant une caract^rlstique de Tlnvention, T^trier est nni6tallique. 

Avantageusement, les branches de l'6trier comportent chacune 
au moins un trou destine d permettre rengagennent d'au moins un doigt du 
10 support, en position verrouill6e de r6trier sur le support, tandis que I'^trier 
comporte un doigt de centrage destin6 a venir s'engager dans un trou du 
support, en position verrouiII6e de la partie arriftre de la forme sur le 
support. 

Get agencement assure une excellente solidarisation de Tetrier 

15 et par suite de la partie arri^re de la forme aveo le support. L'61asticite des 
branches de T^trier assure le maintien de I'^trier sur le support en position 
montee de la partie arriere sur le support, alors que I'^cartement de ses 
branches permet de degager celles-ci par rapport aux doigts de retenue sur 
le support avant deplacement de ia partie arridre par rapport a la partie 

20 principale de ia forme. 

Suivant une autre caractSrIstique de T invention l'§trier est 
mont6 de fa9on amovible sur la partie arriSre de la forme par engagement 
dans une fente mdnag^e dans cette partie arri6re ou dans une pi&ce 
solidaire de celle-ci. — . 

25 Cette interchangeabilit6 de I'^trier est Interessante car 

permettant son remplacement en cas d'usure. 

Suivant une autre caracteristique de T invention les surfaces 
courbes de contact de la partie principale et de la partie arri^re de ia forme 
sont munies respectivement d'une nervure et d'une rainure de guidage 

30 dans le plan de deplacement de ces deux parties Tune par rapport d t'autre. 

Avantageusement, les zones d'extr^mit^s des deux branches de 
Tetrier sont decal6es vers Text^rieur, parallelement aux plans respectifs 
des deux branches. Ces zones d'extremit^s facilitent la prehension des 
branches par un manipulateur, dans la mesure oCi ces zones d'extr^mite 

35 sont d6coll6es du support de la partie principale de la forme. 
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Suivant un autre aspect de ('invention, les moyens pr6vus pour 
assurer le d^gagement de I'^trier vis-^-vis du support et le d§placement de 
la partie arri^re par rapport a la partie principale sont constitu6s par un 
manipulateur ext^rieur, c'est-S-dire independent de la partie principale de la 
5 forme, assurant la prise des extr6mit6s des branches de I'^trier, leur 
d^solidarisation vis-a-vis du support, puis le d6placement de la partie 
arridre de la forme relativement h la partie principale suivant un mouvement 
de pivotement. 

Avantageusement dans ce cas, le manipulateur comprend deux 
10 fourclies qui, destinies d venir saisir les zones d'extr6mit6 des deux 
branches de I'etrier, sont associ6es d des v6rins permettant d'ecarter et de 
saisir les branches pour les d^gager du support de la forme, les fourches 
6tant elles-mSmes montees sur un support fixe sur au moins un bras mont6 
pivotant autour de I'axe sur lequel est centr6e la surface courbe de jonction 
15 entre les parties principale et arridre de la forme. 

En fin de course de pivotement de la partie arriere de la forrrle 
par rapport S la partie principale, la partie arriere se trouve relativement 
eioignee de la partie principale du fait que la partie arridre se d6place selon 
une surface courbe, alors que la face inf^rieure de la forme forme un angle 
20 avec la surface courbe de raccordement. 

Afin de rendre I'ensemble plus compact, en fin de course de 
pivotement, le manipulateur deplace la partie arridre de la forme suivant un 
mouvement de translation, pour la plaquer centre la face inf^rieure de la 
partie principale. 

Suivant une possibility, I'axe de pivotement du bras portant les 
fourches du manipulateur est mont6 dans une lumidre allong^e permettant, 
d I'aide d'un v6rln, le dgplacement de cet axe, des fourches et de la partie 
arriere de la forme en direction de la face inf^rieure de la partie principale 
de celle-ci, en fin du mouvement de pivotement de la partie arridre. 

De toute fapon I'invention sera bien comprise d I'aide de la 
description qui suit, en reference au dessin sch6matique annexe 
repr6sentant, ^ titre d'exemples non llmitatifs, une forme d'exdcution de 
cette forme, et une forme d'ex^cution d'un manipulateur qui lul est 
associe. 
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Figure 1 est une vue en perspective de cette forme en position 
d' utilisation. 
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Figure 2 est une vue en perspective des deux parties principale 
et arriere de cette forme en position demontee, 

Figures 3^5, sent trois vues schematiques de c6t6 
repr6sentant la forme, respectivement en condition d'utilisation, en cours 
5 de d6placement de la partie arrifere vis-^-vis de la partie principale et en fin 
de d§placement de la partie arriere vis-^-vis de la partie principale. 

Figure 6 est une vue en perspective d'un manipulateur destin6 d 
la prise en charge et au dSplacement de la partie arriere relativement d ia 
partie principale. 

10 La figure 1 repr6sente une forme comprenant une partie 

principale 2 montee sur un support 3, le support etant lui-mSme 6quip6, du 
c6t6 oppose a la forme^ de moyens de prehension et de manipulation 4. 

La partie principale de la forme est complet^e par une partie 
arriere 5, les parties principale 2 et arriere 5 §tant jointives suivant une 

15 surface circulaire 6 orient6e du haut de la tige vers le bas et de I'avant vers 
I' arriere, le centre de cette surface 6 etant situe du c6t6 de Tavant de la 
forme et au~dessus de celle-ci, le terme "dessus" etant consid6r6 comma 
6tant le dessus vis-^-vis d'une chaussure et non pas de la forme en 
position representee a la figure 1 . 

20 Au niveau de la surface de jonction 6, ia partie principale de la 

forme comporte une nervure de guidage 7, tandis que la partie arrifere 
comporte une rainure de guidage 8. La partie arri§re 5 est 6quip6e d'une 
pISce 9 comportant, du c6t6 avant, une fente 10 destinee au montage 
ri'nnr pi^rr IV f-n rnrrn^^^H-^T^^rifff^-^^ pi^n^ 12 -^^ rme d'6trier est 

25 mdtallique et obtenue ^ partir d"une feuille m^tallique ou bande m6tallique 
plate, pli6e en forme g6n6rale de U. La fixation est r6alis6e au niveau de la 
branche centrale 13 du U qui est engag6e dans la fente 10, Les deux 
branches laterales 14 du U s'etendent paralldlement I'une a Pautre et sent 
destinees a venir recouvrir les deux parois laterales du support 3. Ce 

30 support 3 presente, sur ses deux parois laterales, deux doigts 15 faisant 
saillie vers Texterieur destines a venir s'engager dans deux trous 16 
menag^s dans les branches 14 du Pour realiser le positionnement de la 
partie arriere 5 de la forme sur le support 3, la partie arriere de la forme ou 
plus precisement la pi^ce 9 qui lui est associee comporte un doigt de 

35 centrage 1 7 destine ^ venir s'engager dans un trou de centrage 1 8 m6nag6 
dans le support. Les zones d'extr6mrt6s 19 des branches 14, sont 
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paralleles aux branches mais decal6es vers Texterieur, de facon h ne pas 
etre en contact avec les parois Iat6rales du support 3, en position mont6e 
de i'etrier sur le support. 

il est compr§liensible que dans la position representee h la 
5 figure 1, la partie arrifere 5 de la forme est parfaitement maintenue par 
rapport h la partie principale 2 de celle-ci grace a I'etrier 12 dont les 
branches viennent se plaquer de facon elastique centre les parois laterales 
du support 3, avec engagement des doigts 15 dans les trous 16 des 
branches et engagement du doigt de centrage 17 dans le trou de 

10 centrage 18 du support. II est 6galement comprehensible que par 
ecartement des branches 14 sous I'effet d'une deformation elastique de 
retrier 12, il est possible de degager les branches des doigts 15 du support 
en vue de realiser un escamotage de la partie arriere 5 de la forme, 
. relativement a la partie principale 2 de celle-ci. 

15 La figure 3 repr^sente la partie arridre de la forme fix6e sur. le 

support et associ^e h la partie principale, en position de travail. 

Lorsque la partie arri§re 5 de la forme doit dtre degagSe par 
rapport h la partie principale 2, les branches 12 de Tetrier sont 6cart6es 
pour d^solidariser la partie arridre du support 3, puis la partie arri&re est 

20 deplacee suivant un mouvement de pivotement autour d'un axe A, comme 
montre S la figure 4, le d6placement etant effectue le long de la surface de 
jonction 6, et le guidage lateral d'une piece par rapport a Tautre 6tant 
assure, si besoin est, par cooperation de la nervure de guidage 7 de la 
partie principale 2 et de la rainure de guidage 8 de la partie arriere 5. Le 

25 pivotement est realise jusque dans la position representee en traits mixtes 
h la figure 5. Compte tenu de la forme de la face inferieure de la partie 
principale 2 et du deplacement de la partie arriere 5 suivant un arc de 
cercle, la partie arriere se trouve h une certaine distance de la partie 
principale. Pour rendre T ensemble plus compact, il est precede a un 

30 deplacement en translation de la partie arrifere 5 en direction de la partie 
principale 2, I'axe A etant deplgce jusqu'^ la position B. Dans cette 
position, la partie arriere 5 est quasiment plaquee centre la face inferieure 
de la partie principale 2, conduisant k un ensemble txhs compact. 

Le mouvement de deplacement de la partie arriere est realise h 

35 I'aide d'un manipulateur qui est illustre h la figure 6. 
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Le manipulateur 22 comporte une zone de reception d'une 
palette 23 sur laquelle est mont^e ia forme, par I'lnterm^diaire de ses 
moyens de prehension et de manipulation 4. Dans la position representee ^ 
(a figure 6, une palette 23 equip6e d'une forme n'est pas encore dans la 

5 position de travail. La position de travail correspond h la position de fin de 
course dans laquelle la palette est situ^e de telle facon que des pinces 24 
actionn6es par des v6rins 25 viennent bloquer les moyens 4 de prehension 
du support de la forme. Les zones d'extr6mites 19 des branches 14 de 
I'etrier 12 viennent s'engager dans des fourches 26 pouvant etre 

10 actionn6es chacune par un v^rin 27, les deux fourches permettant 
d'ecarter les branches 14 et de les bloquer, notamment par introduction 
d'ergots, non repr^sentes, dans des ouvertures oblongues 28 des 
branches 14 de Tetrier, L'ensemble portent les fourches 26 est monte a 
Textremite de deux bras 28 pivotant autour d'un axe 29 sous Taction de 

15 deux verlns 30. 11 est a noter que I'axe 29 est dispose dans une lumiSre 32 
et depiapable sous Taction de verins, non representes, entre les 
positions A, qui correspond a la position de la figure 6 et la position 
representee a la figure 5. 

En pratique, pour realiser le passage d'une position normale de 

20 la forme h une position escamot6e de la partie arri&re 5 de celie-ci, (a 
palette 23 est amenee en butee dans la zone du manipulateur 22, les 
pinces 24 sont resserr6es pour bloquer les 6l6ments de prehension 4, les 
fourches 26 sont actionnees pour ecarter les branches 14, puis Tensemble 
tnurrhen nt riFs n trHS- PR tMvnt^ -r H frn^ In p^^ -j tSr^r. a ra^fi ? 9 . {"^0"'^ 

25 amener la partie arriere de la forme dans la position representee en traits 
mixtes § la figure 5, L'axe 29 des bras 28 est alors deplace jusque dans la 
position B, pour deplacer, par un mouvement de translation correspondent, 
la partie arriere 5 de la forme jusque dans la position representee en traits 
pleins a la figure 5. Une tige peut alors §tre montee sur la forme, ou retiree 

30 de celle-ci dans Thypothese inverse. Le retour de la partie arriere en 
position fixee sur le support est effectue par une operation inverse. 

Comme il ressort de ce qui precede, Tinvention apporte une 
grande amelioration h la technique existante en fournissant une forme et 
un manipulateur associe ^ cette forme, de structure simple, permettant un 

35 escamotage optimal de la partie arrifere de la forme par rapport a la partie 
principale de celle-ci, et permettant une automatisation des mouvements. 



Comme il va de soi rinvention ne se limite pas aux seules 
formes d'execution de cette forme et de ce manipulateur, d6crites ci- 
dessus a titre d'exemples, elie en embrasse au contraire toutes les 
variantes. 



ier depot 



REVENDICATIONS 

1 . Forme en plusieurs parties pour la fabrication de chaussures, 
comprenant une partie princlpale (2) montee sur un support (3) 6quip6 de 

5 moyens de prehension (4) et une partie arrifere (5) montee d6placable par 
rapport a la partie princlpale (2) entre une position dans laquelle elle 
constitue la forme avec la partie principale pour les operations de 
realisation de la chaussure et une position dans laquelle la partie arri&re est 
deplac6e relativement la partie principale dans un sens d'escamotage 

10 sous la partie principale, 

oaracteris6e en ce que : 

- la partie arriere (5) et la partie principale {2), sent jointives le 
long d'une surface circulaire (6) d'axe horizontal situ§ au-dessus et du cdte 
avant de la forme, 

15 - la partie arridre (5) est munie d'un etrier (12) en forme 

g6n§rale de U deformable elastiquement dont les branches (14) sont 
destinees § venir se verrouiller sur le support (3) de la forme, 

- des moyens etant pr^vus pour assurer le degagement de 
r6trier(12) vis-a-vis du support (3) et le d6placement de la partie 

20 arrifere (5) vis-a-vis de la partie principale (2) jusqu'S une position 
escamotSe, et Inversement. 

2. Forme selon la revendlcation 1, caract§ris6e en ce que 
l'6trier (12) est metallique. 

3. Forme seloh Turfende sj revendicatiOT g 1 ot 2 , c a ract6ric .6o -cx x 
25 ce que les branches (14) de r6trier <12) comportent chacune au moins un 

trou (16) destine a permettre I'engagement d'au moins un doigt (15) du 
support (3) en position verrouillee de r^trier (12) sur le support (3). 

4. Forme selon Tune des revendications 1 a 3, caract6ris6e en 
ce que la branche centrale (13) de Tetrier (12) comporte un doigt de 

30 centrage (17) destine a venir s'engager (;lans un trou (18) du support (3), 
en position verrouillee de la partie arriere (5) de la forme sur le support (3). 

5. Forme selon Tune des revendications 1 h A, caracterisee en 
ce que Tetrier (12) est monte de facon amovible sur la partie arrifere (5) de 
la forme par engagement dans une fente (10) m6nag§e dans cette partie 

35 arriere ou dans une pi§ce (10) solidaire de celle-ci. 
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6. Forme selon Tune des revendications 1 & 5, caract6rls6e en 
ce que les surfaces courbes (6) de contact de la partie principale (2) et de 
la partie arriere (5) de la forme sont munies respectlvement d'une 
nervure (7) et d'une rainure (8) de guldage dans le plan de deplacement de 

5 ces deux parties Tune par rapport & I'autre. 

7. Forme selon Tune des revendications 1^6, caract6ris6e en 
ce que les zones d'extremites (19) des deux branches (14) de I'etrier (12) 
sont d^calees vers I'exterieur, parallfelement aux plans respectifs des deux 
branches. 

10 8. Forme selon Tune des revendications 1^7, caracteris6e en 

ce que les moyens prevus pour assurer le d^gagement de I'etrier vis-^-vis 
du support et le deplacement de la partie arriere par rapport a la partie 
principale sont constitues par un manipulateur exterieur (22), c'est-a-dire 
independent de la partie principale (2) de la forme, assurant la prise des 

15 extr^mites des branches (14) de l'6trier, leur d6solidarisation vis-a-vis du 
support, puis le deplacement de la partie arriere (5) de la forme 
relatlvement S la partie principale (2) suiviant un mouvement \de 
pivotement. 

9. Forme selon les revendications 6 et 8, caract6ris6e en ce que 
20 le manipulateur conhprend deux fourches (26) qui, destinies d venir saisir 

les zones d'extr6mit6 (19) des deux branches (14) de l'6trier (12), sont 
associ6es & des verins (27) permettant d'6carter et de saisir les 
branches (14) pour les d6gager du support de la forme, les fourches 6tant 
elles-m&mes montees sur un support fixe sur au moins un bras (28) monte 
25 pivotant autour de I'axe (29) sur lequel est centr^e la surface courbe (6) de 
jonction entre les parties principale et arrifere de la forme. 

10. Forme selon Tune des revendications 8 et 9, caract6risee en 
ce qu'en fin de course de pivotement, le manipulateur (22) deplace la 
partie arriere de la forme (5) suivant un mouvement de translation, pour la 

30 plaquer centre la face inferieure de la partie principale (2). 

11. Forme selon la revendicatlon 10, caract6ris6e en ce que 
• raxe de pivotement (29) du bras (28) portant les fourches (26) du 

manipulateur (22) est monte dans une lumifere allongee (23) permettant, k 
I'aide d'un v6rin, le deplacement de cet axe, des fourches et de la partie 
35 arriere de la forme en direction de la face inf6rieure de la partie 
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prlncipale (2) de celle-ci, en fin du mouvement de pivotement de la partie 
arri^re (5). 



i«u;uc3 Its 
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